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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

t © Magnetomechanischer Antrieb mit elektrodynamischer Energieruckgewinnung 

@ Es wird ein magnetomechanischer DrehmomontvemSrker 
mit Energieruckgewinnung und Antlschfupfregelung be- 
schrieben. Prinzipde rstell ung in (Rg. 1, dargesteltt ohne 
Energieruckgewinnung und AntischJupfregelung). 
Wird die Antriebsweile (1.12) in Rotation versetxt, warden 
die Arbeitskolben (1.6 u. 1.6) ebenfalis in Rotationsbewe- 
gung versetzt Gberschreitet der Arbettskolben (1.S) den 
oberen Topunkt, fuhrt dieser infolge magnetischer Absto- 
Sung eine rtach unten gerichtete Bewegung aus. Synchron 
dazu bewegt sich der Arbeitskolben (1.8) nach oben. 
Gleichzeitig dreht sich der Antriebskolben so, daS sich sein 
Permanentmagnet dem des Arbettskolbens entgegendreht 
Oamit befindet sich der Arbeitskolben (1.6) im oberen und 
der Arbeitskolben (1.5) im unteren Totpuntct. Die magna- 
tische AbstoSung bewirkt. daB sich der Arbettskolben (1.6) 
zum unteren und der Arbeitskolben (1.5) rum oberen 
Totpunkt bewegt Die Speicherung mechanischer Rotations- 
energie in der Schwungmasse (1.9) bewirkt ein Oberfahren 
der kinematischan Totpunkte und einen gleichmattigen 
Bewegungsablauf. 

Es konnen robuste, kostengunstige und umweltfreundliche 
Antriebssysteme fur verschtedene Anwendungen sufgebsut 
Oder konventionelle Antriebssysteme zur Verbesserung des 
Gesamtwirkungsgrsdes nachgerflstet warden. 
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*i» -a ?s>» ; t, Qrund der Erfindung 

Dem Erfindungsgegenstand iiegt die Idee zugrunde, 
die in Permanentmagneten atomar gespeicherte magne- 
tische Encrgie, durch geeignete neuartige technische 
Konstruktionen, vorteilhaft zur Erzeugung oder Unter- 
stOtzung kinematischcr Vorgtage Oder Bewegungen, in 
einem magnetomechanischen Antriebssystem (oder ma- . 
^* gnetomedianischer Drehmomentverstarker^mit par-, 
tieller elektrodynamischer Energierflckgewinnung, zu 
nutzen. Es lassen sich mit sehr einfachen technischen 
Mitteln sehr robuste und kostengtinstige magnetome- 
chaniscbe Antriebssysteme aufbauea 

Durch geeignete technische MaBnahmen lassen sich 
auch sehr einfach und kostengGnstig konventionelle 
elektrische oder thermodynamische Antriebssysteme 
mit dem Erfindungsgegenstand, zur Verstarkung des 
Drchmomentes oder zur Verbesserung des Gesamtwir- 
kungsgrades f nachrttsten. 

Der Erfindungsgegenstand wurde unter dem immer 
wichtiger werdenden Gesichtspunkt eines sparsamen 
umweltfreundlichen und umweltvertraglichen Energie- 
einsatzes zur Bewaltigung technischer Aufgaben em- 
wickeli 

2. Stand derTechnik 

Es sind verschiedene permanentmagnetische Anord- 
nungen und/oder Vorrichtungen 2ur Unterstfltzung 
oder Erzeugung kinematischer Vorg&nge oder Bewe- 
gungen bekannt 

Bei der Patentbeschreibung wurden folgende Offen- 
Iegungs- und Patentschriften in Betracht gezogen: DE- 
AS 1 252 788, 26.10.1967; DE 26 31 354 Al, 26.01.1976; 
DE 37 19 973 Al, 29.111988; DE 39 13 357 Cl f 27.0950; 
US 3 864 587 Feb, 4, 1975; US 3 879 622 Apr. 22 1975; 
US 5 013 949 May 7, 1991. 

Alle oben genannten Offenlegungs- oder Patent-, 
schriften beschreiben Vorrichtungen, die emweder als 
magnetische Kupplungen oder magnetische Getriebe 
eingesetzt werden kOnnen. Keine der oben genannten 
Offeniegungsschriftcn oder Patente beschreibt einen 
magnetomechanischen Haupt- oder Nebenantrieb, im 
Sinne einer motorischen Einheit oder eines magnetome- 
chanischen Drehmomentverst&rkers, mit der zusatzli- 
chen Moglichkeit einer elektrodynamischen Energie* 
riickgewinnung zur Verbesserung des Gesamtwir- 
kungsgrades im Sinne einer direkten Energieeinsparung 
und einer elektronischen oder mechanischen Regeiein- 
richtung zur Minimierung des magnetischen Schlupfs, 
um eine optimale Kraftubertragung zu erreichen und 
zur optimalen Abstimmung der einzelnen Bewegungs- 
ablauf e in der Gesamtkinematik. 

3. Aufbau und physikalische Wirkungsweise des 
Erfindungsgegenstandes 

In Fig, I ist der grundstaliche Aufbau einer magne- 
tomechanischen Antriebseinheit (magnetomechani- 
scher Drehmomentverstarker), mit zweigleichartig auf- 
gebauten Antriebszellen, dargesteilt Die Antriebskol- 
ben 1.1 und 1.4 der beiden Antriebszellen bestehen* aus 
einem nichtmagnetischen Leichtmetallkdrper 1.2 mit ei- 
ner axialen Bohrung zur Aumahme einer Antriebsweile 
1.12 und einem Permanentmagneten 1 J vorzugsweise 
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\A sind konstruktiv so ausgdegt iSdmltefianaer ver- ^ 
I bunien, da^fjch^be! hoheniprjhz^e^^^ 

mlsWbedin#en~Un^ Ver- 
s bindung zwischen denTeilen L2"un<i 13 mechanisch' 
stabfl bleibt Die Arbeitskolben 13* und L6 bestehen 
ebenfalls aus jeweils einem nichtmagnetischen Leicht- 
metallkdrper und jeweils einem Permanentmagneten. 
Der Leichtmetallk&rper ist konstruktiv so gestaltet, da& 
10 er fiber einen geeigneten Bolzen mit einer Schubstange, r 
(Pleue!) 1.7 vcrbunden werden kana Der Boizenwd cfieji 
Schubstange. sind aus cmem geeigneten nichtmagneti-^ 
^scheffWerkstoff gefertigC Die SchubVtangeTl.7 ist fiber 
eine geeignete Bolzenverbindung mit einer Kurbeiwelle 
is 1.8 verbundea Ein Ende der Kurbeiwelle 1JJ ist mit 
einer Schwungmasse 13, zur dynamischen Speicherung 
mechanischer Rotationsenergie, verbundea Das freie 
Ende (Kupplungsende) der Kurbeiwelle 1.8 kann mit 
weiteren Einzelantriebseinheiten (Fig. 6), einem techni- 
20 schen Antriebsaggregat, einer technischen Vorrichtung 
oder einer Masctune verbunden werdea Die .Arbeits- 
kolben 1 J5 und 1^, die Kurbelweilen 1.7 mit zugehdri- 
gen Lagerungen sind in geeigneter Weise in ein Leicht- 
metaligehause 1.10 eingebaut Die Antriebskoiben 1.1 
25 und 1.4 sowie die Antriebsweile 1.12 mit zugehdriger 
Lagerung sind in geeigneter Weise durch den Lager- 
block 1.11 mit dem Geh&use 1.10 verbunden. Die Per- 
manentmagnete 13 der Antriebskolben 1.1 und 1.4 und 
der Arbeitskolben 1.5 und 1.6 sind geometrisch so ange- 
30 ordnet, daQ ihre magnetischen Nordpole einander zuge- 
wandt sind. Dber die Kurbeiwelle 1.8 wird sichergestelit, 
dafl in der ersten Antriebszelle (linker Teil in Fig. 1) der 
Arbeitskolben 13 im oberen Totpunkt stent, wenn in 
der zweiten Antriebszelle (reenter Teil der Fig. t) der 
35 Arbeitskolben 1*6 im unteren Totpunkt steht Gleichzei- 
tig ist die Stellung der Antriebskolben LI und \A Qber 
die Antriebsweile 1.12 so festgelegt, dafi in der ersten 
Antriebszelle (linker Teil in Fig. 1) der Permanentma- 
gnet 13 des Antriebskolben 1.1, getrennt durch einen 
40 sehr kleinen Luftspalt, direkt dem Permanentmagneten 
des Arbeitskolbens 13 mit einander zugewandten ma- 
gnetischen Nordpolen gegenQbersteht (kleinstm6gli- 
cher Abstand), und daQ in der zweiten Antriebszelle 
(reenter Teil der Fig. 1) der Permanentmafgnet des An- 
triebskolben L4 vom Permanentmagneten des Arbeits- 
kolbens 1.6 wegzeigt (gr&£tm6glicher Abstand). Die 
beiden Teile der jeweiligen Antriebskolben sind so ge- 
staltet daJB diese eine optimale Rotationsbewegung 
durchfOhren kflnnen (Fig. 2). 

Wird nun die Antriebsweile 1.12 in Rotation versetzt, 
so werden die Arbeitskolben 13 und 1.6 ebenfaUs in 
definierter Weise in eine Rotationsbewegung versetzt 
Steht z. B. der Arbeitskolben 13 des ersten Antriebsele- 
ments im oberen Totpunkt, so ist der Permanentmagnet 
55 des Antriebskolberts 1.1 nur durch einen kleinen Luft- 
spalt vom Permanentmagneten des Arbeitskolbens 13 
getrennt Die magnetischen Nordpole sind in diser Posi- 
tion einander zugewandt Infolge der starken magne- 
tischen Feidkrafte f uhrt dies zu einer magnetischen Ab- 
60 stoBung des Arbeitskolbens 13 und damit zu einer nach 
unten gerichteten Bewegung. Synchron zu dieser Ab- 
wartsbewegung des Arbeitskolbens 13 bewegt sich der 
Arbeitskolben 1.6, bedingt durch die Kurbelwellenk- 
opplung und -bewegung, nach oben. Gleichzeitig dreht 
sich der Antriebskolben so, daB sich sein Permanentma- 
gnet dem des Arbeitskolbens entgegendreht (Fig. 1). 
Das horizontal Eingleiten des Permanentmagnets des 
Antriebskolbens (Fig. 2) benOtigt trotz einander zuge- 
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wegungsenergie, wie bei der vertikalen Abwartsbewe- 
. gung infolge.dcr; magnetischen AbstoBun^krftfte ge- 
wonnen wrdfNach kuriter Zcit befiridet sicirder Ar- 
beitskolben 1j6 Im oberen Totpunkt wflhrend sich der 
Arbeitskolben 1.5 im unteren Totpunkt befindet Dies 
entspricht einer halben Umdrehung (180 Grad) der Kur- 
belwelle 1 & (Fig. l]i Nun wirken die starken vertikalen 
magnetischen AbstoBungskr&fte zwischen dem An* 
i ^ triebskolben. 1.4 und dem Arbeifikolben J.6jtoder Wei* 
se, daB sich' der .Artettk61lm'i^^i^"iimt&en Tot- 
punkt bewegt und'der Arbeitskolben 1*5 zura oberen 
Totpunkt Die Kurbelwelle hat damit eine voile Umdre- 
hung (360 Grad) gemacht Durch die Speicherung me- 
chanischer Rotationsenergie mit der Schwungmasse 13 
werden die kinematischen Totpunkte des Antriebes 
Qberfahren und die Antriebseinheit bleibt in Bewegung 
Weiter sorgt die Schwungmasse far einen gleichmSBi- 
gen Bewegungsablauf, 

Der Erfindungsgegenstand laBt sich also besonders 
vorteilhaft als sekundire magnetomechanische motori- 
sche Einheit nut einem permanentmagnetischen Kraft- 
verstarkercinsetzea 

Der Primarantrieb der Welle 1.12 kann mit den u'nter- 
schiedlichsten biologisch physiologischen oder physika- 
lisch technischen Mitteln erfolgen. Wahlt man z. EL als 
Primarantrieb einen kleinen DC-Elektromotor, so kann 
man aufgrund der Kinematik des Erfindungsgegenstan- 
des, mit einer in das Gemtuse integrierten Spulc (Fig. 3), 
in dieser eine elektrische Spannung induzieren(elektro- 
dynamischen Indukuonsgesetzes). Der kieine Elektro- 
motor wird z. B. uber einen kleinen Akkumulator elek- 
trisch gespeist Bei der Bewegung der Arbeitskolben 1.5 
und 1.6 in Fig. 3 durchliuft der zugehCrige Permanent- 
magnet im Moment seiner grSBten Geschwindigkeit be- 
rflhrungsfrei eine elektrische Spule 3.1 und induziert 
dabei nach dem elektrodynamischen Induktionsgesetz 
in dieser eine elektrische Spannung. Diese wird nun 
ilber eine Kondensatorschaltung gespeichert, elektro- 
nisch aufbereitet und in uber eine elektronische Regel- 
einrichtung dem Akkumulator, zur Speisung des Elek- 
tromotors, zugeftihrt Damit| wird ein grofler Teil der 
durch den Elektromotor verbrauchten elektrischen 
Energie zuruckgewonnen. 

Aus Fig. 3 ist zu ersehen, daS im oberen und unteren 
Totpunkt der transiatorischen Bewegungsbahn der Ar- 
beitskolben 1.5 und 1.6 jeweils ein Magnetfeldsensor 3.2 
und 33 (z. B. ein Hall-Sensor oder eine Feldplatte) in das 
Gehause 1.10 eingebaut ist Diese dienen zur genauen 
Sensierung der aktuellen Position der Arbeitskolben. 
Zur Aufnahme der Antriebskolben 1.1 und der An- 
triebswelle 1.12 mit zugehdrigen Lagern ist in Fig. 3 ein 
geeignetes Leichtmetallgehause 3.5 vorgesehen. Dieses 
ist in seinem Kopfteil ebenfalls mit zwei Magnetfeldsen- 
soren 3.4 ausgerOstet Mit diesen laflt sich dann die ge- 
naue Winkelposidon der rotierenden Antriebskolben 
1.1 und 1.4 sensieren. Die von den Sensoren generierten 
elektrischen Signale lassen sich in einer Signaiaufberei- 
tungs- und Signalverkniipfungselektronik so auswerten, 
daB iiber eine geregelte elektronische Ansteuemng des 
Elektromotors dafur gesorgt werden kann, daB das Er- 
reichen des oberen Totpunktes des Arbeitskolbens im- 
mer exakt mit der oberen Winkeltotpunktstellung des 
Antriebskolbens zusammenfaUt und damit immer eine 
maximale Kraftftbertragung mOglich ist, das heiBt ein 
mOglicher magnerischer Sumpf elektronisch ausgere- 
gelt werden kann. 

Die Schwungmasse 1.9 ist zwar primar aus mecha- 



dungsgesenstandes, sie kann aber auch vorteilhaft zur 
DrehzaWregelung eingesetzt werdea^Die als Schwung- 
^ rid ausgebildete Schwungmasse^ r wird dazu mitfeiner 
5 einfachen MeBzahnstruktur vereehen. Mit einenfelnfa- 
chen und sehr robusten Induku'onsdrehzahlmeBwert* 
aufnehmer 1.9 (Fig. 3) kann die aktuelle Drehzahl der 
Kurbelwelle 1.8 erfaBt werden. Dieses Signal wird nun 
weiter elektronisch aufbereitet und fiber eine elektroni- 
io sche Regelung dem ElektromotonzugefQhrt und,zur 
Einstellung und Oberwachung der Kurbelwelleiidreh- 
1 zahl 'genutzt Eine alternative MGglichkeit zur Dreh- 
zahiregeiung besteht in der Auswertuhg der in den elek- 
trischen Spulen 3.1 induzierten elektrischen Spannun- 
15 gen. Zu diesem Zweck wird die in der Spule induzierte 
elektrische Spannung elektronisch differenziert und ei- 
nem elektronischen Nullpunktdetektor zugeftihrt Der 
zeitliche Abstand der aufeinanderfolgenden Nulldurch- 
g&nge des differenzierten elektrischen Signals ist dann 
20 direkt proportional zur KurbelwellendrehzahL 

In Fig. 6 ist eine sehr einfache und kostengOnstige 
mechanische Variante zur zeitlichen Synchronisation 
der Totpunktwinkelposition des Antriebskolbens 1.1 
oder 1.4 und der oberen Totpunktstellung des Arbeits- 
25 kolbens 13 oder 1.6 mit Hilfe eines simplen Riemen- 
triebs dargestellt Die Antriebswelle 1.12 wird dazu mit 
einem Antriebsrad 5 3 ausgerflstet uod die Kurbelwelle 
1.8 oder die Schwungmasse 1.9 mit einem Abtriebsrad 
53 versehen. Das Antriebsrad 5.2 und das Abtriebsrad 
53 werden mechanisch mit einem Keilriemen 5.1 ver* 
bunden. Das mechanische Verfahren (Steuerung) hat 
gegenaber dem elektronischen Verfahren (Regelung) 
naturgemaB verschiedene Schwachpunkte und bietet 
nicht dieseibc Sicherheit gegen magnetischen Schlupf. 

Die in Fig. 1 dargestellte Antriebseinheit bestehend 
aus zwei Antriebszellen, laBt sich besonders vorteilhaft 
kaskadierea SchiieBt man z. B„ wie in Fig. 6 dargestellt, 
drei Antriebseinheiten zu einem Gesamtantrieb zusam- 
men, so erhalt man ein Aggregat mit sechs Arbeitskol- 
40 ben 6 JO bis 6.21 und sechs Antriebskolben 6.10 bis 6.15. 
Wird nun die Kurbelwelle 6.1 und die Antriebswelle 6.2 
in den einzelnen Antriebseinheiten gleich ausgelegt er- 
hait man eine Verdreifachung der Antriebskraft Mit 
dieser einfachen Kaskadierungstechnik laBt sich die An- 
triebskraft oder das Antriebsdrehmoment weiter ver- 
vielfachen. Erne sehr gute Mdglichkeit fiir stauonare 
Maschineit da bei ihnen das Gesamtgewicht im allge- 
meinen hoher sein darf als bei bewegiichen Maschinert 
Sind die einzelnen Kurbeizapfen der K.urbelwelle re- 
so gelmaBig Winkelabstanden gegeneinander versetzt so 
verhalt sich der Antrieb wie ein klassischer 6-Zylinder- 
antrieb eines Verbrennungsmotors mit sechs Schalt- 
punkten pro Kurbelwellenumdrehung. 
Weitere Anordnungen der Arbeitsko&en, analog zur 
55 Technik der Verbrennungsmotoren, sind mdglich: 
V-Antrieb, Boxer-Antrieb, Stern-Antrieb und Doppel- 
sternantrieb. Dabei mussen die Antriebskolben auf dem 
Innenmantel an einer koaxial umlaufenden Hfllse in ge- 
eigneten Abstanden, mit der richtigen magnetischen 
60 Ausrichtung, angeordnet sein. Die Hulse 15Bt sich da- 
durch mit einer einzigen Antriebswelle in eine Rota- 
tionsbewegung versetzen. Die Antriebskolben sind in 
geeigneter Weise, abhangig von dem gewaMilten An- 
triebskonzeptes, zentralradial urn eine Kurbelwelle an- 
65 geordnet Die grundsatzliche physikalische Wirkungs- 
weise dieser Variante, des Erfindungsgegenstandes, ent- 
spricht der schon oben beschriebenen. 
Eine weitere Mdglichkeit zur elektrodynamischen 
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freie'Kupplungsende (Ausgangsseite) der jeweiligen 
Antriebswelle, nach Fig. 1, 5 oder 6» als Einzelgerflt Oder 
zustelich, nach Fig. 3, einen eiektrischen Generator 
(z. R eine elektrische, Uchtmaschbe) mechaiiisch an- 5 
koppelt Speicherung, Umformung und RQckfQhrung 
der eiektrischen Energie erfolgt nach der schon weiter 
obea beschriebenen Methode, 

. r ; . PatentansprOche 10 

* 1. Magnetomechanischer Antneb oder magneto- 
mechanischer Drehmomentverstarker mit elektro- 
dynamischer Energieriickgewinnung bestehend aus 
mindestens zwei gleichartig aufgebauten perma- 15 
nentmagnetischen Antriebszellen, dadurch ge- 
kennzeichnet, 

daB die Antriebskolben (1.1) und (1.4) der beiden 
Antriebszellen aus einem nichtmagnetischen 
Leichtmetallkdrper (1.2) und eineni Pcrmanentma- 20 
gneten t3 vorzugsweise auf der Basis seltener Er- 
den besteht, wobei die Antriebskolben (1.1) und 
(1.4) mit einer axialen Bohrung zur Aufnahme einer 
Antriebswelle (1.12) konstruktiv so ausgelegt und 
miteinander verbunden sind, daB auch bei hohen 25 
Drehzahlen keine dynamisch bedingten Unwucht- 
krifte auftreten und die mechanische Verbindung 
zwischen den Teilen (1.2) und (t-3) steto stabil 
bleibt, dadurch gekennzeichnet, 
dafi die Arbeitskolben (13) und (1.6) cbenfalls aus 30 
jeweils einem nichtmagnetischen Leichtmetallk6> 
per und jeweils einem Permanentmagneten vor- 
zugsweise auf der Basis seltener Erden bestehen, 
wobei der Leichtmetallk6rper konstruktiv so ge- 
staltet ist, daB er ttber einen geeigneten Bolzen mit 35 
einer Schubstange (1.7) verbunden werden kann, 
wobei der Bolzen und die Schubstange aus einem 
geeigneten nichtmagnetischen Material gefertigt 
sind und die Schubstange (1.7) fiber einen geeigne- 
ten Bolzen mit der Kurbeiweiie (1.8) verbunden ist, 40 
dadurch gekennzeichnet, 

daB ein Ende der Kurbeiweiie (tJS) mit einer 
Schwungmasse (1.9) zur dynamischen Speicherung 
mechanischer Rotationsenergie verbunden ist, da- 
durch gekennzeichnet, 45 
daB die Arbeitskolben (1.5) und (1.6), die Kurbel- 
wellen (1.7) mit zugehdrigen Lagerungen in geeig- 
neter Weise in ein Leichtmetallgehause (1,10) ein- 
gebaut ist, wobei die Antriebskolben (1.1) und (1.4) 
sowie die Antriebswelle (1.12) mit zugehflriger La- 50 
gerung in geeigneter Weise durch den Lagerblock 
(Ml) mit dem Geh&use (1.10) verbunden sind und 
die Permanentmagnete (13) der Antriebskolben 
(1.1) und (1-4) und der Arbeitskolben (1.5) und (1.6) 
, so angeordnet sind, daB ihre magnetischen Nord- 55 
pole einander zugewandt sind, wobei die beiden 
Teiie der jeweiligen Antriebskolben so gestaltet 
sind, daB diese eine optimale Rotationsbewegung 
durchfQhren kdnnea 

Z Magnetomechanischer Antricb oder magneto- eo 
mechanischer Drehmomentverstarker mit elektro- 
dynamischer EnergierQckgewinnung nach An- 
sprucb 1, dadurch gekennzeichnet, daB bei der Be- 
wegung der Arbeitskolben (IS) und (1.6) in Fig. 3 
der zugehdrige Permanentmagnet im Moment sei- as 
ner grdBten Geschwindigkeit beruhrungsfrei eine 
elektrische Spuie (3.1) durchl&uft und dabei nach 
dem elektrodynamischen Induktionsgesetz in die- 
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Qber^elne KbndeMatorschaltung'gespeiche 
den. kann, elektronisch aufbereitet und Qber eine 
"elektironische Regelemrichtung emem Akkumula- 
tor, zur Speisungeines DC-Elektroniotors, welcher 
die Funktion eines Hilfsantriebs hat zugefflhrt 
wird, wobei ein grofler Teil der durch den DC-Elek- 
tromotor verbrauchten eiektrischen Energie zu- 
rflckgewonnen wird. 

1 Magnetomechanischer Antrieb oder magneto- 



spruchlurid2,*dadui^gekeni^ T < - 

daB, wie aus Fig. 3 zu ersehen ist, im oberen und 
unteren Totpunkt der transiatorischen Bewegungs- 
bahn der Arbeitskolben (1.5) und (1.6) jeweils ein 
Magnetfeldsensor (3^) und (S3) (z. R ein Hall-Sen- 
sor oder eine Feldplatte) in das Geh&use (1.10) ein- 
gebaut ist, welcher zur genauen Sensierung der ak- 
tuellen Position der Arbeitskolben dienen kann, 
wobei zur Aufnahme der Antriebskolben (1.1) und 
der Antriebswelle (1.12) mit zugehdrigen Lagern 
ein geeignetes Leichtmetallgehause (3.5) vorgese- 
hen ist, dadurch gekennzeichnet, 
daB in seinem Kopfteil des Leichtmetallgehauses 
(3.5) zwei Magnetfeldsensoren (3*4) eingebaut sind, 
welche die genaue Winkelposition der rotierenden 
Antriebskolben (l.t) und (1*4) sensieren, wobei die 
von den Sensoren generierten eiektrischen Signale 
in einer geeigneten Signalaufbereitungs- und Si- 
gnalverknOpfungselektronik so ausgewertet wer- 
den, daB fiber eine geregelte elektronische An- 
steuerung des DGElektromotors (Hilfsantriebsag- 
gregat) daffir gesorgt werden kann, daB das Errei- 
chen des oberen Totpunktes des Arbeitskolbens 
immer exakt mit der oberen Winkeitotpunktstel- 
lung des Antriebskolbens zusammenfallt und datnit 
immer eine maximaie Kraftubertragung mdglich 
ist, das heiBt ein mdglicher magnetischer Schlupf 
elektronisch ausgeregelt werden kann, 
4 t Magnetomechanischer Antrieb oder magneto- 
mechanischer Drehmomentverstarker mit elektro- 
dynamischer Energieriickgewinnung nach An- 
spruch 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB eine 
mechanische Schwungmasse (1.9) mit einem /reien 
Ende der Kurbeiweiie (1.8) mechanisch, zur Ver- 
besserung des dynamischen und kinematischen 
Verhaltens, verbunden ist 

5. Magnetomechanischer Antrieb oder magneto- 
mechanischer Drehmomentverstarker mit elektro- 
dynamischer EnergierQckgewinnung nach An- 
spruch 4, dadurch gekennzeichnet, daB die mecha- 
nische Schwungmasse (1.9) auch vorteilhaft zur 
Drehzahierfassung und -regelung eingesetzt wer- 
den kann, indem die als Schwungrad ausgebiidete 
Schwungmasse mit einer einfachen MeBzahnrad- 
struktur versehen wird, wobei mit einem sehr einfa- 
chen und sehr robusten InduktionsdrehzahlmeB- 
wertaufnehmer (1.9) (Fig. 3) die aktuelle Drehzahl 
der Kurbeiweiie (1.8) crfaBt werden kann. 

6. Magnetomechanischer Antrieb oder magneto- 
mechanischer Drehmomentverstarker mit eiektro- 
dynamischer Energieriickgewinnung nach An- 
spruch 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB zur 
Drehzahlregeiung die in den eiektrischen Spulen 
(3.1) induzierten eiektrischen Spannungen verwen- 
det werden kann, wobei zu diesem Zweck die in der 
Spule induzierte elektrische Spannung elektronisch 
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